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Mittauslaitteisto ja menetelma autonkorin oikaisutyossa 
autonkorin mittauksessa 

Matanlaggning och forfarande vid riktning av ett bilkarosseri 
vid matning av bilkarosseriet 


Keksinnon kohteena on mittauslaitteisto ja menetelma autonkorin oikaisutyossa autonko- 
10 rin mittauksessa. 

Keksinnon mukainen laiteratkaisu kasittaa autonkorin oikaisulaitteen, jossa on oi- 
kaisupoyta, johon ajoneuvo kiinnikkeiden avuUa kiinnitetaan. Rakenne kasittaa edullisesti 
nostolaitteen, jolla oikaisupoyta on nostettavissa halutulle oikaisukorkeudelle. Oi- 

15 kaisupoytaan on liitettavissa ajoneuvoon kytkeytyvat tyokalut, kuten vetoriimut, edulli- 
sesti oikaisupuomien tai vastaavien kautta. Keksinnon mukainen laiteratkaisu kasittaa 
mittalaitteiston, joka on sovitettavissa oikaistavan ajoneuvon ymparille. Mittalaitteisto 
kasittaa pitkittaisjohteet, joiden varassa mittakaari ja siihen liittyvat mittausyksikot ovat 
liikutettavissa. Pitkittaisjohteiden keskilinjoja Xj vasten on kohtisuorasti poikittaisjohde 

20 tai poikittaisjohteet, jotka ovat liikutettavissa pitkittaisjohteen myotaisesti siita ohjauksen 
saaneena ajoneuvon alapuolisten rakenteiden mittaamiseksi. Ne toimivat myos pitkittais- 
johteet toisiinsa yhdistavina rakennekomponentteina. 

Mittauksen ajaksi ajoneuvo sijoitetaan oikaisupoydan paalle ja siihen kiinnikkeista, 
25 edullisesti hehnakiinnikkeista tai vastaavista kiinnitettyna. Oikaisupoydan paalle asetetaan 

mittauslaitteisto ja siten, etta mittauslaitteiston pitkittaisjohteet tulevat oikaisupoydan 
pitkittaisa k&eliin (X-akseli) iialxden kohtisuo r asti olevien oikaisupoydan poikkipalkkien 

paatyjen varaan. 


30 Pitkittaisjohteita yhdistavat poikittaisjohteet tai palkit toimivat johteina niihin liittyville 
alapuolisille mittausyksikoille, Mittakaari, joita voi olla myos useampia, kasittaa 
mittausyksikon, joka on siirrettavissa tnittakaaren pystypalkin johteissa eri asemiin. 
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Mittausyksikon mittapaa on siirrettavissa ulottumaan mittakaaren keskella olevaan 
oikaistavaan ajoneuvoon. Mittalaitteen mittausyksikko kasittaa pitkanomaisen varren, 
joka on siirrettavissa haluttuun mittausasemaan ja mittalukema on luettavissa sahkoisen 
PC-laitteen naytolta tai manuaalisesti johteiden lukuviivojen kohdalta. 

5 

Keksinnon mukaisesti on muodostettu uudentyyppinen mittausjarjestelma, joka perustuu 
sellaisen mittayksikon kayttoon, jonka mittavarren paahan on niveloity erilliset varsiosat, 
joiden paatyyn liittyy mittapaa. Ensimmainen varsiosa on liikutettavissa mittavarren 
suhteen vaakatasossa ja toinen varsiosa on kierrettavissa pitkittaisakselinsa ympari. 

10 Lisaksi mittapaa on asennoitavissa eri lineaarisiin asemiin toisen varsiosan suhteen. 
Edullisesti on lisaksi toinen varsiosa liikutettavissa eri lineaariasemiin ensimmaisen 
varsiosan suhteen. Nain mittapaalle saadaan useita eri vapausasteita ja se voidaan vieda 
mittapisteisiin myos ajoneuvon sisalle. Keksinnon mukaisesti ensimmainen varsiosa on 
kaannettavissa siten nivelessa mittavarren suhteen, etta se lukkiutuu esimerkiksi 45°:een 

15 kulmavalein tiettyyn asemaan. Vastaava jarjestelma on toisen mittavarren kierron 
suhteen. Toinen mittavarsi on kierrettavissa akselinsa ympari edullisesti 90°:een valein 
niin, etta saadaan 90° :n valein halutut lukitusasemat. Vastaavasti mittapaa on asennoita- 
vissa eri lineaariasemiin ja lukittavissa myos haluttuun lineaariasemaan. Kyseiset varsien 
ja mittapaan asennot asemoidaan ennakolta ja ne on ohjelmoitavissa suoraan mikro- 

20 prosessorin tai tietokoneen muistiin, joUoin kutakin mittavarren asentoyhdistelmaan 
liittyva mittatulos saadaan suoraan tietokoneelta tai mikroprosessorilta. Talloin voidaan 
tulostaa myos valittSmasti mittauspoytakirja. 

Keksinnon mukaiselle mittauslaitteistoUe ja menetelmalle on tunnusomaista se, mita on 
25 esitetty patenttivaatimuksissa. 

Keksintoa selostetaan seuraavassa viittaamalla oheisien piirustuksien kuvioissa esitettyi- 
hin keksinnon eraisiin eduUisiin suoritusmuotoihin, joihin keksintoa ei ole tarkoitus 
kuitenkaan yksinomaan rajoittaa. 


30 


Kuviossa lA on esitetty ajoneuvon A oikaisulaite sivukuvantona. 


I 


Kuviossa IB on esitetty kuvion lA mukainen oikaisulaite paaltapain. 


Kuviossa 2A on esitetty mittauskehikosta muodostuva mittauslaite sovitettuna oi- 
kaisupoydan paalle. Esitetty mittauslaitteen keskittaminen ajoneuvon keskilinjan mukai- 
5 sesti ja kuviossa esitetysti keksinnon mukaiset tukivarret on sovitettu mittauskehikon ja 
ajoneuvon valille. 


Kuviossa 2B on esitetty keksinnon mukainen laitteisto paaltapain, joUoin nelja tukivartta 
on sovitettu kytkeytymaan oikaistavaan ajoneuvoon. 
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Kuviossa 2C on esitetty leikkaus I-I kuviosta 2B. 

Kuviossa 2D on esitetty kuvion 2C laiteratkaisu nuolen kj suunnasta. 

15 Kuviossa 3A on esitetty keksinnon mukainen mittausjarjestelma, jossa mittavarteen 40 
liittyy nivelen 41 ja varsien 42 ja 43 kautta mittapaa 64. Kuviossa on havainnollistettu 
keksinnon mukaista mittauslaiteratkaisua. 


Kuviossa SB on esitetty ns. hajoituskuvantona keksinnon mukainen mittauslaitteisto, joka 



20 liittyy mittavarteen. 


Kuviossa 3C on esitetty holkin 44 otsapinnalla 44b olevat reiat, joihin kuula/kuulat 
asettuvat lukitusasennoissa. 


25 Kuviossa 3D on esitetty varsi 42 poikkileikkauskuvantona. Esitetty na on 90°:een 
kulmavalilla olevat reiat, jomm kuulat lukitustilanteessa asettuvat. 

Kuviossa 4 on havainnollistettu keksinnon mukaisella laitteistolla suoritetut mittaukset. 
Mittauksia on esitetty viitenumeroin 1, 2 ... ja 5. 
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Kuviossa 5A - 5C on esitetty suurennetussa mittakaavassa kuviossa 4 numeroin 1-5 
esitetyt mittauskohteet. 

Kuviossa lA esitetysti kasittaa ajoneuvon oikaisulaite kuviossa esitetyn oikaisupoydan 
5 10, joka on saksinosturin 13 avulla nostettavissa ja laskettavissa perusrungon 12 suhteen. 
Oikaisulaite kasittaa sen oikaisupoydassa 10 olevat poikkipalkit llbj, llb2, llb3 ja 
llb4, joihin kiinnittimet lla^, lla2... on sovitettu, joUoin kiinnittimien avulla oikaista- 
va ajoneuvo on kiinnitettavissa oikaisupoytaan. 

10 Kuviossa IB on esitetty kuvion lA mukainen laiteratkaisu paaltapain. Oikaisupoyta 10 
kasittaa pitkittaispalkit ja niihin liittyvat poikkipalkit llbj, llb2, llb3ja llb4. P^il^i- 
palkkeihin liittyy kiinnittimet llaj, lla2, lla3 ja 1134, joista ajoneuvo on kiinni- 
tettavissa oikaisupoytaan 10 ajoneuvon oikaisun ajaksi. Oikaisu voidaan suorittaa 
kuviossa vetoriimuin tai vastaavin tyokaluin, joUoin oikaisuvoima on esimerkiksi 

15 vetoriimulla kohdennettavissa esimerkiksi oikaisupoytaan liitetyn oikaisupuomin kautta 
ajoneuvon oikaisukohteeseen. 


Kuviossa 2A on esitetty mittauslaite 15 sovitettuna oikaisupoydan 10 varaan. Mittauslaite 
15 kasittaa pitkittaisjohteet 15a 15a2, edullisesti palkkirakenteet, jotka asetetaan 
20 ajoneuvon A pitkittaisakselin X suuntaisesti vaakasuoraan. Kohtisuorasti pitkittais- 
johteidenkeskilinjojaXj vastaan sijaitsevat poikkijohteet 16a j, 16a2..., edullisesti myos 
palkit, joihin mittausyksikot 17aj, 17a2... on asetettavissa. 


Pitkittaisjohteiden 15a2 ja 15a2 yhteyteen on asetettavissa mittakaari 15b (yksi tai 
25 useampi), joka kasittaa pystypalkit 15b2 , 15b2, edullisesti pystyjohteet, joissa mittausyk- 
sikko iMj, 1^2 oil sovitettu olemaan liikutettavissa pystysuunnassa. Mittauslaitteen 15 
mittausyksikko Haj, 17a2 kasittaa edelleen siihen liittyvan ja sen suhteen vaakatasossa 
liikutettavan mittavarren 40, ja siina mittapaan 65. Mittakaari 15b kasittaa pystypalkkeja 
eli pystyjohteita 15bj ja 15b2 ylhaalta yhdistavan yhdyspalkin 15b3. Kun mittalaitteisto 
30 15 on keskitetty ajoneuvon A keskilinjan (O-linja) mukaisesti, on ajoneuvo mitattavissa 
halutuista kohdin pitkittaisjohteisiin 15a2, 15a2 asetetun mittakaaren 15b yhteydessa 
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olevien mittausyksikoiden 17a j, 17a2 avuUa ja vastaavasti poikittaisjohteissa olevien 
liikutettavien mittausyksikoiden 17a3, 17a4 avulla. 

Kuviossa 2 A esitetysti keksinnon mukaisesti on mittauslaitteiston 15 kiinnityslaite 20, 
5 edullisesti tukivarsi sovitettu oikaistavan ajoneuvon A ja mittalaitteiston 15 valille. 
Edullisesti on kiinnityslaitteita 20, edullisesti tukivarsirakenteita, kaksi kappaletta 
kummallakin puolella ajoneuvoa A. Edullisesti suoritetaan mittalaitteen tuenta ajoneu- 
voon A edella mainittujen tukivarsien 20 avulla siten, etta yhteen poikittaispalkkiin tai 
johteeseen 16a|, 16a2 tuetaan kaksi tukivartta 20. Kummaltakin puolelta ajoneuvoa 
10 tukeutuu ajoneuvoon poikittaispalkista 16a j, 16a2... yksi tukivarsi 20. Edullisesti 
suoritetaan tuenta siten, etta tukivarsi jannitetaan mittalaitteen 15 poikittaispalkin 16a j, 
16a2. . . ja oikaistavan ajoneuvon A valille, joka on kiinnittimista 1 laj , 1 la2. . . kiinnitet- 
ty oikaisupoytaan 10. 

15 Kuviossa 2B on esitetty keksinnon mukainen laitteisto paaltapain. Poikittaisjohteet 16a j, 
16a2 kasittaen niissa siirrettavissa olevat mittausyksikot 17a3, 17a4 (kuviossa 2A) on 
sovitettu pitkittaisjohteiden 15aj ja 15a2 valille. Poikittaisjohteet 16aj ja 16a2 ovat 
ohjatut pitkittaisjohteissa 15aj, 15a2. Mittakaari 15b on ohjattu myos pitkittaisjohteissa 
15a J ja 15a2. Poikittaisjohteissa 16a j, 16a2 on ohjatut myos mittausyksikot 1733, 17a4. 

20 Kuviossa esitetysti on nelja kiinnityslaitetta 20 sovitettu tukemaan mittauslaitteisto 15 sen 
mittauskehikko ajoneuvoon A. Edullisesti mittauslaitteiston 15 ja ajoneuvon valilla on 
sellainen kiinnityslaite, joka kasittaa tukivarren, joka on jannitettavissa ajoneuvon A ja 
mittauslaitteiston 15 valille. 


25 Kuviossa 2C on esitetty poikittaisleikkaus I - I kuviosta IB pitkittaisjohteen ja poikittais- 
jonteen Kotidalta. Kuviossa 2C esitetysti poikittaisjohde Iba-^ kasittaa laakeroinnin 16b, 
joka pitaa poikittaisjohteen 16aj aina kohtisuorassa pitkittaisakseliltaan y pitkittaisjohtei- 
den 15a2, 15a2 pitkittaisakseleihin Xj nahden. Kuviossa 2C esitetysti luetaan mittakaa- 
ren 15b asematieto kayttaen kuviossa esitettya anturia 30, joka kasittaa askelmoottorin 

30 31 ja siihen liittyvan hammaspyoran 32, joka kytkeytyy pitkittaisjohdetta pitkin sen 
matkalle asetettua hammastusta 33 vasten. Kun mittauskaari 15b on alussa asemoitu ja 


f. 
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kalibroitu tietyssa asemassa, ilmoittaa askelmoottori 31 kalibrointikohdasta poissiirretyn 
matkan konvertterin kautta PC: lie ja edelleen nayttoon. Mittakaari 15b on laakeroitu 
pyoralla Uj johdeuraan U2 johteessa ISaj. Vastaavasti mittayksikko 17aj, 17a2 
kasittaa anturilaitteet, jotka ilmoittavat mittavarren 40 ulossyottoaseman ja mittayksikon 
5 17a J korkeusaseman pystyjohteessa 15bj, 15b2. 

Kuviossa 2D on esitetty laitteisto kuvion 2C nuolen Kj suunnasta eli paaltapain. Poikit- 
taisjohde 16aj, 16a2... kasittaa sen siltapalkkiin 16c nahden poikittaisesti sen paadyissa 
olevan levyosan 16d, joka kasittaa useita laakereita 16b, jotka ovat sovitettu kyseiseen 
10 levyosaan 16d ja kulkemaan sen mukana pitkittaisjohteen ISaj pitkittaisessa johdeurassa 

Us- 

Kuviossa 3A on esitetty havainnoUisesti keksinnon mukainen laitteisto kaannettavan 
varren 42 eri asennoissa. Mittavarteen 40 liittyy nivelen 41 kautta ensimmainen varsiosa 

15 42, johon liittyy edelleen toinen varsiosa 43. Toiseen varsiosaan 43 liittyy mittapaa 64. 
Mittapaa 64 viedaan kiinni mitattavaan pisteeseen. Varsiosa 42 on kuviossa esitetysti 
nivelen 41 avulla kaannettavissa eri lukitusasemiin edullisesti 45°:een kulmajaoUa 
oleviin eri lukitusasemiin. Vastaavasti toinen varsiosa 43 on kierrettavissa pitkittaisakse- 
linsa X30 ympari eri kulma-asemiin/lukitusasemiin. Edullisesti kyseisia kulma-/luki- 

20 tusasemia on 90^:een kulmajaolla. Varsiosa 42 on sovitettu kiertymaan vaakatasossa. 
Mittavartta 40 liikutetaan nuolella Sj esitetysti mittayksikon 17a j suhteen, joka mittaa 
mittavarren 40 tarkan ulossyottoaseman. Mittausyksikon 17aj korkeusasema pystyjoh- 
teessa 15a| mitataan myos mittayksikon Ha^^ anturilaitteella. Lisaksi pystyjohde ISaj 
on asetettavissa eri asemiin ajoneuvon pitkittaisakselin X suhteen ajoneuvon sivuUa. 

25 Kyseinen kulma-asema on mitattavissa erikseen, kuten kuvion 2C suoritusmuodossa on 
esitetty. 


KuUekin mekanismin osalle on oma lukitusasento. Nain oUen syotettaessa tietokoneen 
muistiin varsiosan 42 tai sita seuraavan toisen varsiosan 43 ja siihen liittyvan mittapaan 
30 64 asemat, saadaan tietokoneen muistiin syotetyn ohjelman avulla heti laskettua mitta- 
paan karjen asema. Nain ollen tiettyyn asentoyhdistelmaan liittyva mittatulos on suoraan 


J 
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luettavissa tietokoneen naytolta ja/tai tulostettavissa tulostinlaitteen printterilta mittaus- 
poytakirjana. 

Keksinnon mukaisesti voidaan kayttaa myos sellaista laiteratkaisua, jossa anturilaitteet 
5 havainnoivat kunkin osan, kuten varsiosan 42, toisen varsiosan 43 ja mittapaan 64 
kulloisenkin lukitusaseman ja kyseiset tiedot syotetaan sahkoisesti suoraan tietokoneen 
muistiin, joka ilmoittaa havainnoitua yhdistelmaa vastaavan mittapaan lukeman. 

Kuviossa 3B on esitetty keksinnon mukaiseen mittalaitteistoon liittyva mittavarsi 40, joka 
kasittaa paadyssaan nivelen 41. Mittavarren 40 pitkittaisakselia on merkitty Xjq. 
Varsiosa 42 liittyy mittavarteen 40 nivelen 41 kautta. Varsiosa 42 on ontto rakenne ja 
kasittaa sisatilan D, jota sulkee toisesta paadysta kansi 42a. Varsiosan 42 pitkittaisakselia 
on merkitty X2o- Varsiosa 43 liittyy ensimmaiseen varsiosaan 42. Kyseinen toinen 
varsiosa 43 on kierrettavissa pitkittaisakselinsa X30 ympari. Mittapaa 65 on vietavissa 
toisen varsiosan 43 lapimenoreian 64 kautta. Nain ollen mittapaan 65 paadylla J eli 
lukupaalla on useita vapausasteita. Mittapaa 65 on liikutettavissa lineaarisesti pitkittaisak- 
selinsa X4Q suunnassa, joka akseli X^q on kohtisuorasti akseliin X3Q nahden. Lapi- 
menoreian 64 geometrinen pitkittaisakseli on kohtisuorassa akseliin X3Q nahden. Paaty 
J on ensinnakin nostettavissa ja laskettavissa mittakaaren pystyjohteissa ja siirrettavissa 
pitkittais- eli vaakajohteissa eri asemiin ajoneuvon pitkittaisakselin X suhteen. Lisaksi 
mittavarsi 40 on liikutettavissa pitkittaisakselinsa X jg suunnassa eri asemiin autoa kohti 
ja siita poispain. Ensimmainen varsiosa 42 on kierrettavissa nivelen 41 suhteen siten, 
etta varsiosa 42 kaantyy vaakatasossa eri kulma-asemiin. Vastarunko 48 ja siihen liittyva 
varsiosa 42 on kierrettavissa geometrisen akselin ympari, joka akseli Yj on koh- 
tisuorassa mittavarren 40 pitkittaisakseliin Xjg nahden. Edullisesti kulma-asemia on 
useita 45°:een valein. Lisaksi toinen varsiosa 43 on kierrettavissa myos edullisesti 
90^:een kulmavalein pitkittaisakselinsa X3Q ympari. Lisaksi mittapaa 65 on asennoitavis- 
sa lineaarisesti akselinsa X4Q suunnassa eri asemiin toisen varsiosan 43 suhteen. 

30 Nivel 41 on muodostettu holkista 44, joka kasittaa onton sisatilan E. Holkin 44 paadyssa 
on kansi 44a, joka sulkee sisatilan E. Holkin 44 otsapinnalla 44b sijaitsevat 45°:een tai 
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jollain muuUa saannoUisella asteluvuUa reiat 45a j, 45a2, 45a3... Kuulat 46a j, 46a2..., 
joita jouset 47a2, 47a2 on sovitettu painamaan, sijaitsevat vastarungon 48 rei'issa 49aj, 
49^2',- Nain ollen vastarunko 48 on kierrettavissa haluttuun kulma-asentoon holkin 44 
suhteen, joka holkki 44 on liitetty kiinteasti mittavarteen 40. Kiinnitysruuvi 50 on viety 
5 kaannettavan vastarungon 48 reian 48c lapi ja edelleen holkin 44 reian 44c lapi ja nain 
ollen mutteri 52 puristaa vastarungon 48 holkin 44 otsapintaa 44b vasten. Kuulat 46a2, 
46^2-' jaavat holkin 44 otsapinnan 44b ja vastarungon 48 otsapinnan 48b valiin. 
Mutterin kiristysta 52 ruuviin 50 saatamalla saadetaan haluttu saatovoima vastarungon 
48 kiertamiseksi. Reikien 45aj, 45a2... kulmavali maaraa saatotarkkuuden. EduUisesti 
10 reikien 45a j, 45 a2... kulmavali on 45°. 

Ruuvit 53a J ja 53a2 kiinnittavat varsiosan 42 vastarunkoon 48. Ruuvit 53a2, 53a2 on 
viety varsiosan 42 seinaman lapi ja sijaitsevat siten kannoiltaan varsiosan 42 sisatilassa 
D. Kansi 54 sulkee varsiosan 42 onton sisatilan D. 

15 

Ensinunainen varsiosa 42 nivelen 41 jalkeen kasittaa ensimmaiset parittaiset reiat 55aj, 
55aj...; 55a2, 55a2..., joita parittaisia reikia on edullisesti 90®:een kulmajaotuksella ja 
reiat on tehty ensimmaisen varsiosan 42 seinaman lapi. Kyseiset ensimmaiset reiat 55a J; 
55a J sijaitsevat varsiosan 42 nivelen 41 puoleisessa paadyssa ja varsiosan 42 toisessa 
20 paadyssa sijaitsevat toiset parittaiset reiat 56aj, 56a j; 56a2, 56a2... myos 90°:een 
kulmajaotuksella. Varsiosa 42 kasittaa lisaksi paadyssaan kartiokkaan paatykierteen 57, 
johon mutteri 59 tulee kiristysholkin 58 sijaitessa mutterin 59 ja toisen varsiosan 43 
valilla. 

25 Toinen varsiosa 43 kuviossa 3B esitetysti sijoitetaan nuolella Lj esitetysti ensimmaisen 
varsiosan 42 sisatilaan D siten, etta toisessa varsiosan 42 paadyn rei'issa 60a j, 60a j; 
60a2, 60a2... sijaitsevat jousi 61a j, 61a2 ja kuula 62a j, 62a2... tulevat olemaan 
yhteistoiminnallisia ensimmaisen varsiosan 42 reikien 55aj, 55a j; 55a2, 55a2 ... tai 
56a2, 56a J... kanssa. Jouset 61a j ja 61a2 ja kuulat 62a|, 62a2... ovat yhteistoiminnalli- 

30 sia ensimmaisen varsiosan 42 jomman kumman paadyn reikien 56a2, 56a|, 56a2, 56a2 
tai reikien 553^, 55a2; 55a2, 55a2 kanssa eli ensimmainen varsiosa on lineaariliikkeella 
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Lj asetettavissa valinnaisiin pituusasemiin ensimmaisen varsiosan 42 suhteen. Kuulat 
62a2, 6232-.. sijaitsevat edullisesti vastakkaisilla puolilla varressa 43, rei'issaan 563^, 
56a J..., joihin jouset eiaj, 61^2"- on asetettu. 

Toisen varsiosan 43 paaty kasittaa edullisesti paatykappaleen 600, joka on muoviosa, 
joka on olakkeestaan asetettu varsinaisen metallista tehdyn varsiosan 430 paatyyn. 
Kayttamalla muoviosaa saadaan edulliset laakerointiominaisuudet kuulille ja voitelutar- 
vetta ei esiinny. Holkki 600 on edullisesti liitetty sokalla 63 toisen varsiosan 43 kysei- 
seen metalliosuuteen 430. 


Metalliosuuteen 430 toisen varsiosan 43 toisessa paadyssa on liitetty paatykappale 700, 
joka kasittaa lapimenoreian 64, joka on keskeisakseliltaan kohtisuorasti toisen varsiosan 
43 pitkittaisakseliin X3Q nahden ja jonka lapimenoreian 64 kautta on viety mittapaa 65. 
Mittapaa 65 kasittaa valimatkan paassa toisistaan olevat urat 66a j, 66a2... Rakenne 

15 kasittaa edelleen paatynysan 67, jonka sisareikaan 68 kuula 69 ja jousi 70 on asetettu. 
Jousta puristamaan on asetettu ruuvi 71. Ruuvia 71 kiertamalla saadaan saadettya se 
voima, jolla jousi 70 puristaa kuulan 69 jotain mittapaan 65 uraa 663^ tai 66a2... 
vasten. Siirtamalla mittapaa 65 lapimenoreiassa 64, saadaan se valinnaisiin asemiin 663.^ 
tai 66a2. . . Suojus 72 on asetettu paatynysan 67 ymparille. Paatynysaan 67 voidaan liittaa 

20 edelleen tarvittaessa jatkovarsi. 

Kuviossa 3C esitetysti holkin 44 otsapinnalla 44b sijaitsevat 45°:een kulmavalein reiat 
45ai, 45a2... Kuulat 463^, 46a2 asettuvat lukitustilanteessa reikiin 45a^, ^^^2^ 45a3 

25 Keksinnon mukaisessa ratkaisussa ensimmainen varsiosa 42 on siirrettavissa vaakatasossa 
mittavarren 40 suhteen nivelen 41 avuUa eri lukitusasemiin, joita voi olla 45^:een 
valein. Vastaavasti ensimmaiseen varsiosaan 42 liittyva toinen varsiosa 43 on kierretta- 
vissa pitkittaisakselinsa ympari esim. 90^:een jaolla oleviin eri kulma- ja lukitusasemiin. 
Vastaavasti mittapaa 64 on asennoitavissa lineaarisesti eri asemiin. Kyseiset asematiedot 

30 on ohjelmoitavissa suoraan tietokoneen muistiin ja muistissa olevan ohjelman avuUa on 
geometrisesti laskettavissa tarkka mittapaan 65 paadyn J asema. Nain oUen kun mittavar- 


10 

sien 42, 43 eri asemat on ennalta ohjelmoitu tietokoneen muistiin, ilmoittaa tietokone 
suoraan kyseiseen mittavarsiasemayhdistelmaan liittyvan mittaustuloksen tietokoneen 
naytolta ja/tai kyseinen mittaustulos on suoraan tulostettavissa mittauspoytakirjana. 

5 Keksinnon mukaisesti voidaan niveleen 41 liittyva ensimmainen varsiosa 42 ja siihen 
liittyva toinen varsiosa 43 ja siihen liittyva mittapaa 65 varustaa myos sahkoisin 
valinein, jotka ilmoittavat varsiosan 42, 43 ja mittapaan 65 asemat suoraan tietokoneelle, 
joka tallentaa ne tietokoneen muistiin ja ilmoittaa edelleen mittakarjen J tarkat koor- 
dinaatit kolmiulotteisessa avaruudessa. Voidaan kayttaa erilaisia aseman tunnistimia, 
10 jotka ilmoittavat suoraan varsiosien 42 ja 43 mittapaan 64 asematiedot tietokoneelle. 

Kuviossa 3D on esitetty varren 42 reiat 56a j^, 56a2, joihin j onset 61a2, 61a2 painavat 
kuulat 62a 62a2... kulloisessakin lukitustilanteessa. Reiat sijaitsevat 90°:een kulmava- 
lilla, joUoin mahdoUistetaan varrelle 43 kahdeksan eri lukitusasentoa kierrettaessa sita 
15 pitkittaisakselinsa X3Q ympari. 

Kuviossa 4 on esitetty keksinnon mukaisen mittavarren 40 eri mittauskohteita korjattavan 
ajoneuvon yhteydessa. Mittakohteita on kuviossa esitetty viitenumeroin 1, 2, 3, 4 ja 5. 
Vastaavat mittapaan kohdat on esitetty suurennetussa kuvannossa kuvioissa 5A, 5B, 5C, 
20 5D, ja 5E. 

Kuviossa 5A on meneillaan katon kulmanmittaus, joka varmistaa ikkuna- ja oviaukkojen 
oikean mitoituksen. Kuviossa 5B on esitetty takajousituksen kiinnityspaikkojen mittaus 
auton sisatilassa, joka on mahdollista keksinnon mukaisella kaantyvalla mittauspaalla. 
25 Kuviossa 5C on esitetty jousituksen ylatuennan mittaus, joka on yksi tarkeimpia 
mittauskohteita. Kuviossa 5D on esitetty pystypilarin mittaus, joka kasittaa useasti myos 
takaovien kiinnityspulttien paikkojen mittauksen. 


Kuviossa 5E on esitetty ajo-ominaisuuksiin vaikuttavan alatukivarren kiinnityspultin 
30 sijainnin mittaus. 


Patenttivaatimukset 
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A 2. 


1. Mittauslaitteisto autonkorin oikaisutyohon, joka mittauslaitteisto on asetettavissa 
oikaisupoydan (10) yhteyteen, jonka kiinnittimiin (lla|, lla2, Ha3, lla^) ajoneuvo 

5 kiinnitetaan oikaisutyon ajaksi, ja jonka mittauslaitteiston (15) mittausyksikko (ITa^, 
17a2) on liikutettavissa pystyjohteessa (15b j, 15b2), joka pystyjohde (155^, 15b2) on 
liikutettavissa edelleen pitkittaisjohteessa (15a j , 15a2), ja johon mittausyksikkoon (ITaj) 
on asetettavissa liikutettavissa oleva mittavarsi (40), tunnettu siita, etta mittavarsi (40) 
kasittaa nivelen (41), johon ensimmainen varsiosa (42) liittyy siten, etta varsiosa (42) on 
10 kierrettavissa nivelen (41) varassa mittavarteen (40) nahden ja etta varsiosaan (42) liittyy 
toinen varsiosa (43), joka on kierrettavissa pitkittaisakselinsa (X3Q) ympari, johon 
toiseen varsiosaan (43) liittyy mittapaa (65) joko suoraan tai valiosan kautta. 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen mittauslaitteisto autonkorin oikaisutyossa, tunnettu 
15 siita, etta toinen varsiosien (42, 43) muodostama rakenne on jatkettavissa varsiosan (42) 

pitkittaisakselin (X20) suunnassa siten, etta toinen varsiosa (43) on siirrettavissa 
ensimmaisen varsiosan (42) suhteen eri pituusasemiin. 

3. Jonkin edella olevan patenttivaatimuksen mukainen mittauslaitteisto, tunnettu siita, 
20 etta toinen varsiosa (43) kasittaa paadyssaan lapimenoreian (64), jonka kautta mittapaa 

(65) on viety kohtisuorasti toisen varsiosan pitkittaisakseliin (X3Q) nahden. 

4. Jonkin edella olevan patenttivaatimuksen mukainen mittauslaitteisto, tunnettu siita, 
etta mittavarren (40) paadyssa oleva nivel (41) muodostuu holkkiosasta (44), jonka 

25 suhteen vastarunko (48) on kierrettavissa valinnaisiin kulma-asemiin siten, etta vastarun- 
ko (48) kasittaa otsapinnallaan (48b) reiat (49aj, 49a2...) ja etta sita vasten tuleva holkki 
(44) kasittaa otsapinnallaan (44b) reiat (45a|, 45a2, 45a3), joihin kuulat (46a j, 46a2...) 
lukitusasemissa asettuvat ja etta kuulat (46aj, 46a2) ja niita painavat jouset (47aj, 47a2) 
on asetettu vastarungon (48) reikiin (49a^, 49a2...)» jolloin vastarunko (48) on kierret- 

30 tavissa reikakulmavalin maaraaman jaotuksen mukaan haluttuun kulma-asemaan/luki- 
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tusasemaan, ja etta vastarunkoon (48) liittyva varsiosa (42) saadaan kaannettya vaaka- 
tasossa mittavarteen (40) nahden. 

5. Jonkin edella olevan patenttivaatimuksen mukainen mittauslaitteisto, tunnettu siita, 
5 etta ensimmainen varsiosa (42) kasittaa molemmissa paadyissaan reiat (SSa^, 55a j; 
55a2, 55a2 ... 5631, 56^^; 56a2, 56a2 ...), jolloin toisessa varsiosassa (43) sen rei'issa 
(eOaJ, 60a J ; 60a2, 60a2) olevat jouset (61a 61a2...) ja kuulat (62a j, 62a2) on 
saatettavissa valinnaisesti joko varsiosan (42) toisen paan reikiin (55a J, 55aj...) tai 
toisen paan reikiin (56a J, 56a j...), jolloin kuulat (62a j, 62a2...) on kierrettavissa 
10 halutun kulmavalin ja ne asettuvat ensinimaisen varsiosan (42) reikiin (55a j, 55a|... tai 
56a2, 56a J...) lukitusasemiin valinnaisesti. 


6. Jonkin edella olevan patenttivaatimuksen mukainen mittauslaitteisto, tunnettu siita, 
etta toinen varsiosa (43) kasittaa paatykappaleen (700) ja siina lapimenoreian (64) 
mittapaalle (65) ja etta mittapaa (65) kasittaa urat (66a j, 66a2), jolloin mittapaa (65) on 
asetettavissa valinnaisiin asemiin paatykappaleen (700) kasittaessa paatynysan (67), jonka 
sisareikaan (68) kuula (69) ja jousi (70) on asetettu, jolloin ruuvi (71) puristaa kuulan 
(69) johonkin mittapaan (65) lukitusaseman maaraamaan uraan (66a -[^ tai 66a2...). 

7. Jonkin edella olevan patenttivaatimuksen mukainen mittauslaitteisto, tunnettu siita, 
etta toinen varsiosa (43) kasittaa ensimmaisen varsiosan (42) puoleisessa paadyssa 
paatyholkin (600), joka on kiinnitetty sokalla (63) toisen varsiosan (43) metalliosuuteen 
(430) ja etta reiat (60a j, 60aj, 60a2, 60a2) on tehty muovista olevaan paatyholkkiin 
(600), jolloin mahdollistetaan hyvat laakerointiominaisuudet kuulille (62a j, 62a j...)- 

8. Jonkin edella olevan patenttivaatimuksen mukainen mittauslaitteisto, tunnettu siita, 
etta ensimmainen varsiosa (42) kasittaa paadyssaan paatykierteet (57), joihin mutteri (59) 
on liitettavissa, jolloin mutterin (59) ja varsiosan (43) valisen kiristysholkin (58) avulla 
varsiosa (43) on kiinnitettavissa eri asemiin ensimmaisen varsiosan (42) suhteen 

30 kiristysholkin (58) ollessa halkaistu pitkittaissuunnassa, jolloin se toimii kiristysprikkana 
mutterin (50) kiristaessa sen varsiosaa (43) vasten kierteen (57) ollessa kartiokierre. 
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9. Menetelma autonkorin oikaisutyossa autonkorin mittauksessa, jossa kaytetaan 
oikaisupoytaan liittyvaa mittalaitteistoa (15), joka kasittaa auton pitkittaisakselin (X) 
suuntaisesti kulkevat johteet (ISa^, 15a2) seka pystyjohteet (ISb^, 15b2), jolloin 
pystyjohteet (ISb^, 15b2) liikkuvat pitkittaisjohteissa (ISaj, 15a2) ja kasittavat mit- 
5 tausyksikon (17a j, 17a2), joka on liikutettavissa pystyjohteissa (ISbj , 15b2) ja etta mit- 
tausyksikkoon (17a j, 17a2) on asetettu liikutettava mittavarsi (40), jota voidaan liikuttaa 
vaakasuunnassa mittausyksikon (Ha^) suhteen, tunnettu siita, etta kaytetaan sellaista 
mittalaitteistoa, jossa mittavarren (40) paadyssa on liikutettava ensimmainen varsiosa 
(42), joka liikkuu vaakatasossa ja etta kyseiseen vaakatasossa liikuteltavaan ja asennoita- 
10 vaan varsiosaan (42) liittyy toinen varsiosa (43), joka on kierrettavissa pitkittaisakselinsa 
(X3Q) ympari ja etta toiseen varsiosaan (43) liittyy mittapaa (64), jolloin kayttamalla 
keksinnon mukaista jarjestelya saadaan mitattua samalla mittapaalla (64) myos autonko- 
rin (A) sisapuoliset mittauskohteet. 

15 10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta menetelmassa 
luetaan kunkin mittavarteen (40) liittyvan varsiosan (42, 43) ja mittapaan (64) luki- 
tusasemayhdistelma ja syotetaan se tietokoneen muistiin tai kyseinen yhdistelma 
havainnoidaan sahkoisesti kayttamalla asema-antureita, jotka ilmoittavat varsiosan (42) 
kaantoaseman, ensimmaiseen varsiosaan (42) liittyvan toisen varsiosan (43) kiertoaseman 

20 seka toiseen varsiosaan (43) liittyvan mittapaan (64) lineaariaseman, ja etta kyseisten 
syotettyjen tai suoraan sahkoisesti havainnoitujen tietojen perusteella ilmoitetaan 
tietokoneen tai vastaavan nayttoruudulta suoraan mittaustulos ja/tai tulostetaan kyseinen 
mittaustulos mittauspoytakirjana. 


25 



(57) Tiivistelma 

Keksinnon kohteena on mittauslaitteisto ja menetelma 
autonkorin oikaisutyossa autonkorin mittauksessa. Mittaus- 
laitteisto on asetettavissa oikaisupoydan (10) yhteyteen, 
jonka kiinnittimiin (llaj, lla2, 1133, lla^) ajoneuvo 
kiinnitetaan oikaisutyon ajaksi. Mittauslaitteisto (15) kasit- 
taa pitkittaisjohteen (15a2, 15a2), ja siina liikutettavissa 
olevan pystyjohteen (15bj, 15b2), ja pystyjohteessa liiku- 
tettavissa olevan mittausyksikon (17aj, 17a2). Mittausyk- 
sikkoon (17a2, 17a2) on asetettavissa liikutettavissa oleva 
mittavarsi (40). Mittavarsi (40) kasittaa nivelen (41), johon 
ensimmainen varsiosa (42) liittyy siten, etta ensimmainen 
varsiosa (42) on kierrettavissa nivelen (41) varassa mitta- 
varteen (40) nahden vaakatasossa ja etta ensimmaiseen 
varsiosaan (42) liittyy toinen varsiosa (43), joka on kierret- 
tavissa pitkittaisakselinsa (X3Q) ympari, johon toiseen 
varsiosaan (43) liittyy mittapaa (65) joko suoraan tai va- 
liosan kautta. 
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